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Mecanisme de commande par cgble comportant un or^ne ^lastiquement 
dSformable d'asslstance i la manosuvre du cable. 
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La pnSsente Invention est du domaine des 
d.sposrtife de commande par cibte d'un organe distant. Sle a pour objel un 
mecanisme du genre pour la manoeuvre d'un organe hydraullque distant 
notamment pour un tet organe, participant d'un r^u hydraullque i pr«ssten 
relativement 6lev6e. 

On rappelle que d'une mani^re g6n6rale, 11 est 
connu de commander a distance la manoeuvre d'un organe hydraulique. tel que 
d.stnbuteur ou analogue, d parlir d'un mecanisme de commande par cgble II est 
connu de tels m^canlsmes courants, qui mettent en ceuvre une manette de 
commande articul6e sur un boltler et maniputabte par un utilisateur. pour actionner 
le cdble. 

Diflerentes variantes sont habltuellement 
propos6es selon les conditions d'utilisatlon de I'organe distant a manoeuvrer et 
Pius partlculierement aelon la puissance hydraulique ^ i'encontr« de laquelle il'est 
n^cessaire d'agir pour manc^uvrer Porgane distant. Dans le cadrB d'une puissance 
hydraulique relativement faiWe. ie cable est directement en relation avec I'organe 
d.stant i manoeuvrer. Dans le cadre d'une puissance hydraulique t^lativement 
elev6e. le cable est en relation avec un organe intenn^iaire de manoeuvre de 
I'organe distant, cet organe intem,6diaire exploitant une source de puissance 
annexe. Plus particuliferement cet oigane Interm6dialre. tel qu'un 
servom^canisme, est lnterpos6 entre le mecanisme de commande par cSble qui 
le manoeuvre, et I'organe distant que I'organe Interm6diaire manoeuvre h son tour. 

S'Impose done d Tutifiaateur souhaitant 
commander 6 distance un organe hydraulique. le ohobc du type de mecanisme de ' 
commande ^ mettre en ceuvre en foncllon de la puissance hydraulique k 
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rencontre de.laquelle Porgane distant doit etre marjoeuvre. Ce choix prend 
naturellement en compte ies coOts en relevant, la mise en oeuvre d'un mteanlsme 
de commande comprenant un organe et une source de puissance annexes pour 
manoBUvrer I'organe distant impliquant un coOt plus 6lev§ d'installation. II appert a 
5 rusage que si un .tel choix s'impose d I'utllisateur de mani^re evidente lorsque Ies 
puissances hydnauiiques en presence sont manifestemenl elevSes ou feibles. il 
rests d^licat lorsque la puissance hydraulique prise en consideration est une 
puissance intermddiaire entre ces puissances ^levees ou faibles. ou encore 
lorsque I'assistance que procure la manoeuvre de I'organe distant au moyen d'un 

10 organe interm^diaire relive d'un simple contort offert d I'utilisateur. Ntenmoins, 
Ies habitudes et Ies prdjugSs dans le domaine tendent a favoriser rutliisation d'un 
oigane interm6diaire aliment^' en puissance a partir d'une source annexe pour 
manosuvrer I'organe distant, y compris pour des puissances hydraufiques en 
presence qui sont intermSdlaires entre celles susvisees puissantes et faibles. 

a §^ propose des m^canismes de commande 
par Gdble pour engins du ginle cMI, qui comprennent un. levier articulfe sur un 
chassis et 6qulp6 d'un organe ilastiquement d6formable. tel qu'un v6rin a gaz ou 
a ressort. On pourra nbtamment se reporter aux docunfients EP044382e 
(BAMFORD EXCAVATC^S LTD) et US2329898 (HENNING RAYMOND) qui 

20 d6criveiTl de tele mdcanlsmes, couramment utilis^ pour la manoeuvre d'un 
mSfcanisme de frelnage. Le ressort d gaz est arteul6 & ses extremit6s sur le 
chSssIs et sur le levier, de sorte que la manoeuvre du levier so'it fecilitee pour 
I'utilisateur i t'enconlre des efforts h fburnir pour manoeuvrer I'organe hydraulique. 

L'organisation de ces m^canismes ne pemiet pas 

25 leur simple transposition d des mficanismes de commande du type m^canlque par 
cSble comprenant un organe de commande dont I'extrfemite proximale forme une 
manette qui est artlculSe sur un botlier, en pivotement au moins sf non de maniire 
omnrdlrectionnelle, tels que pour des m^canrsmes du genre de ceux d^crits par 
Ies documents' EP0468313 (MEFLEX) et FR2678082 (T.M.C.). Pour ce type de 

30 m^canisme, le bottler lege I'organe de commande dont rextr«mK6 proximale 
formant la manette et imergeant hore du bottler pour gtre pr#ienslble par 
rutilisateur, comporte une polgn6e de prehension en vue de aa manoeuvre en 



m AVAILABLE COK 



VfOmmV€39 PCT/RR2O04y0O17«, 

..3- 



mobilite entre une position de repos el au mofns une position de travail, dans 
laquelle position de travail le cSble est actif a I'eneontre d'une force de resistance 
exercie par I'organe distant k manceuvrer. La manette est en outr« relive t un 
organe de manoeuvre du cSbie qui est log# a hnt^rieur du boitier et sur lequel le 
5 c§ble est ancne. de sorte qu'en position de travail, le cSble exerce une traction 
efficaoe sur I'di^ane distant 

On notera que I'on connail plus particuli6rement 
parmi ce type de mdcanismes de commande par cable, ceux. dits joysticlc. dans 
lesquete la nianette est articul66 omnidireotionellement sur le boTtier pour exercer 

10 sur le cable un effort tant d ta traction qu'i la compression en vue de la manoeuvre 
de I'organe distant It manoeuvrer. 

II apparaft que Tencombrement du boTtier togeant 
le m6canisme doit tester limits et qu'll est souhait6 <?ue la stnjcture du m6canisme 
reste simple, pour non seulement 6viter un accroissement de son encombrement, 

15 mals aussi offrir une aisance et un confort d'utilisation, pour un coQt d'obtention le 
plus faible possible, Ces contraintes rendent done redhibitoire une organisation 
d'une assistance g la mahceuvre de la manette analogue 6 celle d'assistance d la 
manoeuvre d'un levier tel que pour les mecanisme d6crits par EPp443828 et 
US2329898, et les habitudes et pr^juges dans le domaine susvises en sont 

20 confortfes, pour notamment proposer une ergonomie du m6canisme satlsfaisante 
pour I'utilisateur. 

Le but de la presente invention est de proposer un 
mecanisme du type susvis^ d§crit par EP0458313 et FR2678082 de commande 
par cSble d'un organe hydraulique distant a manoeuvrer. pour engin du genie civil 

25 ou analogue, qui permette de manoeuvrer directement k partir du cible un tel 
organe distant § I'eneontre d'une puissance relativement §levee, tout en offrant un 
encombrement limits et une structure simple du mecanisme destine S §tre log6 
dans un boTtier, et une ergonomie procurant pour I'utilisateur une aisance et 
confort de manoeuvre satisfaisants. II est plus particuli^rement vise par la presente 

30 invention de proposer un tel mecanisme de commande par cable applicable k un 
joystick, dans lequel la manette est articulee omntdirectionellement pour une 
action du cSble indiff(§remment tant k la traction qu'§ la compresston. 
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La demarche inventive de ia prisente invention a 
consiste a rompr^ avec les habitudes prises dans le domalne en proposant un 
n,6can.sme de commande par cSbie du genra susvise. dans lequel la mobility de 
lorgane de commande log6 I'lntirieur du boTfier entre son passage depuis sa 
posrtran de repos vers une position de travail, pour exercer sur le cable I'un 
quelconque au molns d'un effort de traction que de compression, est 
acoompagnee par un organe d'assistance 6lastiquement d6formable constitutif 
avec ia manatte de I'organe de commande. La manette et I'organe elastique sont 
aboutes pour dtre piac^ en prolongement I'un de I'autrB, la manette prenant appui 
d sa base centre I'organe ^lastkjuement d#formable pour le maintenir sous 
contrainte en position de repos et pour le lib^rer en position de travail a I'encontre 
dune resistance exerc6e par I'organe distant a manoeuvrBr L'eflbrt produit par 
rutilisateur sur la manette est limits i un eflort n6ces5aire d son d6placement 
dmAonnei. tandis que I'organe pr^ntraint en position de repos de la manette 
prend appui sur cette demifire pour foumir la puissance nicessaire d ia 
manoeuvre du cSble & i'encontre de ia resistance de I'organe distant a 
manoBuvrer, dans une itmite raisonnable notamment comprise entre les 
puissances diev6ds et faibles susvisSes. 

Plus precis6ment el selon ia prfesente invention; 
I'organe de commande est compose d'au moins deux trongons aboutes articul6s 
I'un a I'autne. Un premier trongon pro«mat constHue ladrte manette tandis qu'un 
tron^on distal est fomii d'un organs eiastlquement d§formabIe. qui pi^nd un appui 
articuie centre ie boltier.pour constituer un organe d'assistance S la manoeuvre de 
la manette. Ces dispositions sont telles qu'en posHion de repos la manette et 
I'organe d'assistance sont disposes dans le prolongement I'un de I'autre pour la 
mise sous contrainte de I'organe d'assistance. et que le passage de cette position 
de repos e une position de travan s'effectue par une Inclinaison de la manette qui 
se trouve alors poussee i sa base par I'organe d'assistance articule sur le boTtier. 

On notera plus precisement que I'organe 
d'assistance est interposi entre le boTtier et la manette. et qu'en position de repos 
de cette demi6re. I'organe d'assistance est dispose dans le prolongement de la 
manette par rapport S laquelle H est oriente coaxialement pour sa mise sous 



AVAIIABLE COft 



5 



WO 2005/017639 

PCT/FjR2004/001760 



contrainte, de sorte qu'une indlnaison de la manette op6ree par I'utilisateur rompt 
tedrt al,gnement coaxial pour Itb^rer I'organe d'assistance qui manoeuvm d son 
tour la manette par poussee. I'action de I'utillsateur sur la manette 6tant alors 
I«mit6e au maintien de cette demigre en une position d'inclinaison d^ln§e 
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II resulte de ces dispositions que sans 
acctxjfssement consequent de la complexite de la structure et de I'encombrement 
de I'organe de oommande, simplement compost d'au moins deux troncons 
aboutfe, I'utilisateur dispose d'un m§canisme de oommande par cdble offrant une 
aisance et un confort d'utilisation idoines. la prise d'appui de la manette sur 
I'organe d'assistance par I'interm6diaire de son extr§mite distale optimlsant 
■•exploitation par efiet de levier de la force exercee par I'organe d'assistance sur la 
manette lors de la manoeuvre du cSble. 

Un tel ageneement relatif entre la manette, 
I'organe d'assistance et le bottler predispose le m6canisme propose par la 
prfeente invention, a un mecanisme de oommande par cable du type joystick, 
dans lequel la manette est articulee omnidlrectionellement sur le boTtier et dans 
lequel le cable est actif tant a la traction qu'ii la compression. On comprendra 
cependant que ces predispositions ne sont pas limitatives quant d la port6e de la 
prisente invention et aux apprications qui peuvent en etre feltes, et que 
I'ofiganisation de i'articulatlon de I'organe d'assistance est en correspondence 
avec la mobility d'articulation de la manette sur le boTlier. notamment 
unidirecHonneHement ou omnldirectionellement selon le cadre d'application de 
I'inventlon et I'agencement correspondent de i'articulatlon de la manette sur ie 
25 boTtier, tel qu'ai levier ou en joystick.. 

Selon differentes variantes de realisation, I'organe 
d'assistance est I'un quelconque des organes du groupe d'organes comprenant 
les ressorts de compression et les vSrins gaz, ou analogues. 

Selon une variante de realisation pr^fer^e, 
I'organe d'assistance est un v6rin d gaz qui est aittcuiS a ses extremlt6s 
coirespondantes de fond et de tfite sur respectivement I'un quelconque du boTtier 
et de la manette. 
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Dans le cas oO Torigane d'assistance est artlcule 
omnidirecllonellement sur le bottler et sur ia manette. la fialson de I'organe 
d'assistance avec ces demlers est preferentiellement realisde per nntenT,6dlalre 
d'artlculations en rotule respedives. 

• La prSsente Invention sera mieux comprise, et des 
details en relevant apparaTtront, i la description qui va en Stre Me d'une fbmie 
pr6f6r6e de realisation, en relation avec les figures des planches annex6es. dans 
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La fig.1 est une vue en coupe longitudinale 
suivant un prer^ler plan transversal, d'un mficanisme de commande par cdble 
selon une forme pr#6r6e de realisation de I'Inventlon. 

Les fig.2 et fig.3 sont des vues en ooupe 
longitudinale suivant un deuxi&me plan transversal, orthogonal au pr«c6dent. du 
m6cani8me de commande par cdble represents sur la fig. 1 . 

Sur les figures, un mScanisme de commande par' 
cfible comprend prindpalement une manette 1 pourvue k son extrimH^ distale 
d'une poignie de prgherislon 2, non visible sur les fig.2 et flg.3. Cette minette est 
aracUtee sur un bottler 3 et est relive d un cdble 4 pour la manoeuvre de ce 
dernier. 

On relivera les dispositions habituelles dans le 
domaine pour le montage en arlicblation omnidirectionnelle de la manette 1 6ur le 
bonier 3, et pour le montage du cdble4 sur la manette 1, selon I'application idoine 
qui est illustrie du mdcanlsme propose par la pr^sente Invention, d un joystick 
dans lequel le cdble est actif tant d la traction <i|u'& la compression. 

Un organe 5 d'assistance k la manoeuvre du cdble 
par la manette 1, consfituS dans I'exemple de realisation Hlustre par un v^rin k 
QBz, est interpose entre Pextr§mlt§ distale de la manette 1 et le bottler 3. Ce v^rin 
S gaz 5 est artlcule en rotule 6 et 7 sur la manette 1 et sur le bottler 3, par 
nntemiediaire respectivement de son extr^mlte de fond 8 et de son extr^mlti de 
tete 9. On remarquera que cette disposition du verin d gaz 5 est prUme pour 
llmiter les risques de flexion de la tige. mals que de manidre analogue la 
disposition du v6rin d gaz est susceptible d'etre invers^e de I'une d l'autr« de ses 
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extr6mlt6s sans pour airtant diroger aux regies de I'lnventlon qui out &k 
^noncies. 

Le m6canlsme de commands est de pr6f§rence 
5 6quip6 de moyens de reglage de la course de I'organe tfassistance 5, qui sort 
avantageusement constitues par uo agencement d'un organe 10 d'appui contre le 
bottler 3 de I'organe d'assistance 5, en un organe de reglage de la distance 
sepanant I'une de I'autre les extr§mites 8 et 9 de ce dernier 5. 

Sur I'exempie illustr§, cet agencement est 
10 constitue par une liaison par filetage, ou analogue, entre le bcitier 3 et I'organe 
.d'appiii 10. De pr6f6rence, i'organe d'appui 10 Emerge hors du txiTtier pour 
permettre d'effectuer depuis I'ext^rieur du boTtier 3 le r^lage recherche. On 
relevera cependant que de manlere analogue mais npn pr^r6e en raison de la 
difficult^ de la mise en oeuvre du reglage recherche, des dispositions iquivalentes 
15 peuvent 6tre prises dans la zone d'appui de I'organe d'assistance 5 sur la manetle 
1- ' ■ ' ' • 

Sur la fig.3, la manette 1 est en position de repos, 
c'est & dire qu'elle h'exeroe aucune action sur le cable 4, tant li la traction qu'^ la 
pouss§e notamment 

20 On rei^vera qu'h la mani^re habitiielle dans le 

domaine, la manette 1 est spontanement maintenue en position de nepos par 
I'interm^iaire de moyens d'immobilisation ou de blocage, non repr6sent6s sur les 
figures. Dans cette position de repos, la manette 1 et le v^rin S gaz 5 sont 
dIspos6s dans le prolongement I'un de I'autns, de sorte que le verin a gaz 5 soft 

25 place sous contrainte en position de tige au moins partiellement rentree. 

Sur les fig.1 et fig.2, la manette 1 est en position 
de travail, c'est S dire qu'elle exerce sur le c§ble 4 une ibnce, a la poussee ou a la 
traction, pour manoeuvrer directement un organs de puissance distant, non 
repr6sent6 sur les figures. La manette 1 est deplacee par I'utilisateur jusqu'S 

30 I'incliner suivant un axe A2 concourant S I'axe general A1 d'orientation de la 
manette en position de repos, h la maniere habituelle dans le domaine. Ce 
deplacement de la manette par Tutillsateur, aussi feible soit-il, rompt I'alignement 
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entre la manette 1 et I'organe d'assfetance 5. pour p«,vcquer la Ilbaration de ce 
demier. U puissance devetopp6e alors par I'organe d'assistance 5 est exploitee 

pour exercersurtamanettelune force apteip«>voquer la maaceuvr«ducible4 
a encontfB de ia r^istance offertB par I'organe distant. I'effort de rutllisateur 6tant 
alors seulement limits au guldage en posHion de la manette 1. 

^" remarquera en se reportarrt de i!une a I'autre 
des fig.i et fig.2. que ('assistance A la man(«uvre du cfible 4 est susceptible 
d .ntervenir quelle que sort I'onentation spatiale de rinclinalson A2 de la manette 1 
notamment grace , I'aboutement de la manette 1 avec I'organe d'asslstance 5 et 
au montage en rotule 6 et 7 de ce dernier 5 pour sa liaison avec la manette 1 et le 
bottler 3. En outre. la prise d'appul de la manetle 1 sur I'organe d'assistance 5 par 
.ntem^ediaire de son extr6mlt6 distale. optimise I'exploltalion par effet de levier de 
la fon:e exerc^e par I'organe d'assistance 5 sur la manetle Hors de la manoeuvre 
du cable 4. 
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REVENDICATIONS 

M6canlsme de commande par cSble (4) d'un organe distant, pour engin du 
g§n,e dvil ou analogue, du genre de m^canlsme comprenant un bottler (3) 
togeant un organe de commande. hors duquel Emerge Pextremlt6 proximate 
de cet organe de commande formant manette (1) agenc6e en pcignee de 
prehension (2) par I'utilisateur en vue de sa manoeuvre entre une posWon de 
repos (A1) et au moins une position de travail (A2) dans laquelle (e cable (4) 
est actif k rencontre d'une f<^ de resistance exeit6e par rorgane distant d 
manosuvrer, ladite manette (1) 6tant articulie sur le bottler (3) pour sa 
mobilH6 entrB. lesdltes positions et 6tant relive ^ un or^ane de manoeuvre du 
cable (4) qui est log^ ^ PintSrleur du boMer (3) et sur lequel le cable (4) est 
ancrg, caract^si : 

en oe que I'organe de commande est compose 
tfau mbfns deux tronpons about^s articulte I'un d rautte. dont un trongon 
proximal constltuant ladite manette (1) et uRtronpon distal fom»§ d'un organe 
6lastiquement d^miable qui prend un appul articuld centre le bottier (3) 
pour constituer un organe d'asslstance (5) d la manoeuvre de la manette (1). 
de sorte qu'en position de repos la manette (1) et I'organe d'assistance (5) 
sotent dispose coaxialement dans le prolongement I'un de I'autre pour la 
mise sous oontrainte de I'organe d'assfetance. (5). et que le passage de cette 
position de repos a une position de travail s'effectue par une Inclinaison de la 
manette (1). qui se trouve alors poussSe a sa base par I'organe d'assistance 
(5). 

2. - IW6canisme de commande par cSbie seton la revendlcation 1, caract6risa : 

en oe que I'organe d'assistance (5) est I'un 
queiconque des organes du groupe d'oipanes comprenant les ressorts de 
compression et les v6rlns a gaz. 

3. - IVI6canlsme de commande par cable selon I'une queiconque des 

revendlcations pr6cidentes, caractaris6 ; 
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en ce que I'organe d'assistance (5) 6tant un v§rin 
i gaz, celui-ci (5) eat articule d ses extremites correspondantes de fond (8) et 
de tSte (9) sur nespectivement Pun quslconque du bottier (3) et de la manette 
(1). 

5 

4. - M6canisme de commando par cdble selon I'une quelconque des • 

revendrcations pric^dentes, caract6rise : 

en ce que forgane d'assistance (5) est articul6 
omnidirectionellement sur ie bottier (3) et sur la manette (1) par rinterm6diaire 
JO d'articulatjonsenrotulerespectives(6,7). 

5. - M6canisme de commande par cSble selon I'une quelconque des 

revendlcatlons pr^ofidentes, caract6ris§ : 

®n 06 qu'f est ^u\p^ de moyens (10) de r^lage 
15 la course de I'organe d'asslslanoe (5). 

« 

e.- Mecanisme de commande par cSble selon la revendicatlon 5. caract6rise : 

en ce que les moyens de neglage de la couree de 
Porgane d'assistance sont constltu6$ par un agencement d'un organe d'appui 
(10) contre Ie bonier de I'otgane d'assistance (5), en orpane de r^glage de la 
distance s6parant I'une de Hautre les extremes (8,9) de ce demler (5). 
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Mecanlsme de commande par cSble selon la revendicalion 6. caract^ris^ : 

en ce que I'agencement dudit organe d'appui (10) 
pour Ie ri§glage de la course de I'organe d'assistance (5) est constitue par une 
liaison par tiletage I'organe d'appui (5) et Ie bortier (3) here duquel II Emerge, 
pour permettre d'effecluer Ie reglage recherche depuis I'ext^ur du bofller 
(3). 
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